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(g) Verfahren sowie Vorrichtung zur beruhrungs-bzw. kontaktlosen Messung 

Ein Verfahren bzw. eine Vorrichtung zur Bestimmung der 
Geschwindigkeit und der Lange eines sich standig bewe- 
genden Objektes, wie beispieisweise eines Orahtes oder 
eines Kabels verwendet eine Bildwiedererkennungstechnik 
bzw. -methode oder aber eine Methode der Wiedererken- 
nung einer anderen geeigneten Charakteristik des Objektes, 
beispielsweise der Kapazitat oder Indukttvitat, die an einer 
speziellen Position des Bewegungspfades des Objektes 
gemessen und an einer spateren Position wieder identifiziert 
werden kann. Aus dem vorgegebenen Abstand zwischen 
diesen beiden Positioner! sowie aus der Zeit, die bis zur Wie- 
dererkennung des zu identifizierenden Bildes oder der zu 
identifizierenden elektrischen Charakteristik des Objektes 
vergeht, kann die Geschwindigkeit des sich bewegenden 
Objektes bestimmt werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren sowie 
auf eine Vorrichtung zur Messung der Geschwindigkeit 
und der Lange eines sich bewegenden Objektes auf be- 
riihrungs- oder kontaktlosem Wege. 

In bestimmten industriellen Anwendungen ist es wun- 
schenswert, die Geschwindigkeit und den Durchmesser 
eines Produktes wahrend der Fertigung zu messen. 

Aus dem Stand der Technik sind zahlreiche Metho- 
den fur diesen Zweck bekannt, und zwar einschlieBlich 
solcher Methoden, bei denen die Messung durch direk- 
ten Kontakt mit dem sich bewegenden Objekt oder 
aber mit optischen Mitteln erfolgen. 

Alle diese bekannten Techniken weisen verschiedene 
Nachteile und Einschrankungen auf. Aufgabe der Erfin- 
dung ist es, diese Nachteile und Unzulanglichkeiten aus- 
zuraumen, und zwar durch ein Verfahren sowie eine 
Vorrichtung zur Messung der Geschwindigkeit und der 
Lange eines sich bewegenden Objektes mit Hilfe einer 
Wiedererkennungstechnik bzw. -methode, die eine spe- 
zielle Charakteristik des Objektes verwendet 

Zur Losung dieser Aufgabe ist ein Verfahren zur be- 
riihrungs- bzw. kontaktlosen Bestimmung der Ge- 
schwindigkeit eines sich standig bewegenden Objektes 
erfindungsgemaB so ausgebildet, daB an einer ersten 
Position der Bewegungsbahn des Objektes eine kenn- 
zeichnende oder typische Charakteristik dieses Objek- 
tes erfaBt, daB die Charakteristik bei Erreichen einer 
zweiten Position der Bewegungsbahn identifiziert und 
die Zeitdauer, die die Charakteristik fur die Bewegung 
von der ersten Position an die zweite Position benotigt 
hat bestimmt wird, und daB die Bewegungsgeschwindig- 
keit des Objektes als Quotient aus dem Abstand zwi- 
schen den beiden Positionen und der Zeitdauer ermittelt 
wird. 

Eine Vorrichtung zur Bestimmung der Geschwindig- 
keit eines sich standig bewegenden Objektes ohne eine 
Beruhung oder einen Kontakt mit diesem Objekt ist 
erfindungsgemaB so ausgebildet, durch erste Mittel zur 
Identifizierung bzw. Erfassung einer fur das Objekt 
kennzeichnenden bzw. typischen Charakteristik an ei- 
ner ersten Position der Bewegungsbahn dieses Objek- 
tes, durch zweite Mittel zur Identifzierung dieser Cha- 
rakteristik an einer zweiten Position, die ebenfalls an 
der Bewegungsbahn des Objektes vorgesehen ist und 
einen vorgegebenen Abstand von der ersten Position 
aufweist, durch dritte Mittel zur Bestimmung derjenigen 
Zeitdauer, die zwischen der Identifizierung der Charak- 
teristik durch die ersten und die zweiten Mittel vergan- 
gen ist, urn hierdurch eine Berechnung der Bewegungs- 
geschwindigkeit des Objektes als Verhaltnis bzw. Quo- 
tient des erwahnten vorbestimmten Abstandes und der 
Zeitdauer zu ermdglichen. 

Weiterbildungen der Erfindung sind Gegenstand der 
Unteranspriiche. 

Ausfuhrungen der Erfindung werden nachfolgend un- 
ter Bezugnahme auf die beiliegenden Zeichnungen be- 
schrieben. 

In den Figuren ist 1 ein langgestreckter Gegenstand 
bzw. ein langgestrecktes Objekt, welches die Form eines 
Stabes, Streifens, Kabels, Drahtes oder dergleichen auf- 
weist und sich in Richtung seiner eigenen Achse bcwegt 
Kameras 2 und 3 sind so positioniert, daB sie auf die 
Oberflache des Objektes 1 gerichtet sind. wobei die 
Oberflache mit Hilfe von Lichtquellen 4 und 5 beleuch- 
tet ist, die jeweils Licht in Richtung der Kameras aus- 
senden, und zwar bei dazwischenliegendem Objekt 1. 
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Die Oberflache 6 des Objektes 1 weist geringfugige 
UnregelmaBigkeiten bzw. Unebenheiten 6, die von der 
Kamera 2 erfaBt werden, sowie UnregelmaBigkeiten 7 
auf, die von der Kamera 3 erfaBt werden. Die Kamera 2 
5 erfaBt die Oberflache zur Zeit t\=0 und ein Bildsignai 
der Oberflache 6 wird an eine Einrichtung bzw. an einen 
Schaltkreis 8 ubertragen, der zur Muster- bzw. Bilder- 
kennung dient und das Bild speichert. 

Die Kamera 3 wird dann fur die Aufnahme von Ober- 
io flachenbildern des Objektes 1 aktiviert und fiihrt konti- 
nuierlich einen Bild- bzw. Mustervergleich zur Wieder- 
erkennung so lange aus, bis sie das gleiche Muster bzw. 
die gleiche Struktur wiedererkennt, das bzw. die von der 
Kamera 2 zum Zeitpunkt t\ = 0 erkannt bzw. erfaBt wur- 
15 de. 

Es wird angenommen, daB die Kamera 3 das Oberfla- 
chenmuster zum spateren Zeitpunkt tz erkennt und daB 
£>die Lange des Weges ist, die das Objekt zwischen den 
Kameras 2 und 3 zuruckgelegt hat. Damit ergibt sich die 
20 Geschwindigkeit des Objektes als S=* D/k-tu was der 
Geschwindigkeit des Objektes zum Zeitpunkt fe ent- 
spricht 

Diese Messung wird dann mehrfach pro Sekunde 
wiederholt, wobei eine Tabelle von Ergebnissen gespei- 
25 chert und ein Mittelwert einer vorgewahlten Anzahl 
von Ergebnissen wird in dem Schaltkreis 8 verarbeitet 
und an einen Prozessor 9 weitergeleitet Der Prozessor 
9 mittelt diese Ergebnisse in bezug auf die Zeit, und eine 
mittlere Geschwindigkeit z.B. eines Produktes (z,B. ei- 
30 nes Kabels) wahrend eines bestimmten Produktionsab- 
schntttes kann hiermit ermittelt werden. Unter Beriick- 
sichtigung einer vorbestimmbaren Gesamtzeit fur einen 
speziellen Produktionsabschnitt ist es dann auch mog- 
lich, die Lange des Kabels in diesem Produktionsab- 
35 schnitt zu bestimmen. Da der mittlere Querschnitt des 
Objektes wahrend der Produktion durch nicht beschrie- 
bene Mittel eingehalten wird bzw. festgelegt ist, kann 
auch die tatsachliche Menge an Material, die in dem 
Produktionsabschnitt verwendet wird, aus der in der 
40 vorbeschriebenen Weise ermittelten Lange berechnet 
werden. 

Ein ahnliches Verfahren zur Geschwindigkeitsmes- 
sung kann dadurch erhalten werden, daB die Kapazitat 
des sich in linearer Richtung bewegenden Objektes bzw. 
45 Produktes gemessen wird. Dieses Verfahren ist generell 
auf spezielle Produkte einschlieBlich isolierter Kabel 
und Metallbander beschrankt, jedoch auch fur eine An- 
wendung unter Wasser geeignet Fig- 2 zeigt einen Me- 
tallstreifen 11, der sich in einer lineare.n Richtung be- 
50 wegt. 12 und 13 sind kapazitive oder induktive Sensoren, 
die die ortliche Kapazitat oder Induktivitat des sich be- 
wegenden Produktes 11 messen. In ahniicher Weise gibt 
14 die Wellenform bzw. den zeitlichen Verlauf der Ka- 
pazitat bzw. Induktivitat wieder, und zwar am Befesti- 
55 gungspunkt bzw. Ort der Sonde 12, und dieser zeitliche 
Verlauf wird einer Einheit 15 fur eine Wellenform Wie- 
dererkennung zugefuhrt, die die Wellenform am An- 
fangszeitpunkt Null speichert Die Sonde 13 sucht dann 
nach dieser speziellen Wellenform. Dann, wenn diese 
60 Wellenform die Sonde 13 passiert, wird die bis dahin 
vergangene Zeit gemessen. Die von dem Schaltkreis 15 
gelieferten Informationen bzw. Ergebnisse werden in 
der Einheit 16 ausgewertet und das Ausgangssignal wird 
integriert und an eine Einheit 17 weitergeleitet, die die 
65 Produktionslange des Produktes 11 sowie die Bewe- 
gungsgeschwindigkeit dieses Produktes anzeigt. 

Ein drittes Verfahren ist mit Fig. 3 dargestellt. Ein sich 
bewegendes Objekt in Form einer flachen oder gewdlb- 
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ten Oberflache 18 bewegt sich linear. Eine Laser-Licht- 
quelle 19 sendet einen feinen bzw. gebflndelten Licht- 
strahl aus, der auf die sich bewegende Oberflache des 
Objektes 18 gerichtet ist. Der Laserstrahl 20 passiert 
eine Einrichtung 21, die diesen Laserstrahl aufspaltet, 5 
d.h. die Einrichtung 21 bewirkt, daB 50 Prozent des Lich- 
tes direkt auf das Objekt 18 auftrifft und 50 Prozent des 
Lichtes an einen Spiegel 22 umgelenkt wird, der seiner- 
seits diese weiteren 50 Prozent auf eine sich bewegende 
Flache 18 uralenkt, jedoch in einem gewissen Abstand D io 
von der Einrichtung 21. Die vom Punkt 23, an dem der 
Laserstrahl 20 direkt auf die Oberflache des Produktes 
18 auftrifft, ausgehende Reflexion wird mit der Refle- 
xion bzw. dem Reflexionsmuster 24 verglichen, welches 
von einem zweiten Punkt ausgeht. an dem die zweite 15 
Halfte des Laserstrahls auf das Produkt auftrifft Die 
beiden vom Produkt 18 reflektierten Lichtstrahlen wer- 
den einem optischen Komparator 25 zur Wiedererken- 
nung von Mustern zugefuhrt Dieser Komparator 25 
vergleicht die von den Punkten 23 und 24 stammenden 20 
Reflexionsmuster. Der Komparator 25 speichert ein op- 
tisches Muster, das vom Punkt 23 zum Zeitpunkt Null 
ausgesandt wird und vergleicht dieses Muster mit einem 
Muster, welches von der Reflexion 24 einige Zeit spater 
erhalten wird. Auch hier wird wiederum durch den Quo- 25 
tienten aus dem Abstand £> zwischen der Einrichtung 21 
bzw. dem direkt auf das Objekt 18 auftreffenden Licht- 
strahl und dem Spiegel 22 bzw. dem dortigen auf das 
Objekt 18 auftreffenden Lichtstrahl und aus der zeitli- 
chen Verzogerung ein MeBwert fur das Objekt 18 erhal- 30 
ten. Die Information wird in einem Prozessor 26 verar- 
beitet und dann an eine Anzeigeeinrichtung 27 geliefert, 
um die Geschwindigkeit anzuzeigen, von der dann die 
Gesamtlange des in einer bestimmten Produktionspha- 
se hergestellten Kabels ermittelt werden kann. 35 

Patentanspruche 

1. Verfahren zur beruhrungs- bzw. kontaktlosen 
Bestimmung der Geschwindigkeit eines sich fort- 40 
laufend bewegenden Objektes, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB an einer ersten Position der Bewe- 
gungsbahn des Objektes eine kennzeichnende oder 
typische Charakteristik dieses Objektes erfaBt, daB 
die Charakteristik bei Erreichen einer zweiten Po- 45 
sition der Bewegungsbahn identifiziert und die 
Zeitdauer, die die Charakteristik fur die Bewegung 
von der ersten Position an die zweite Position be- 
notigt hat bestimmt wird, und daB die Bewegungs- 
geschwindigkeit des Objektes als Quotient aus dem 50 
Abstand zwischen den beiden Positionen und der 
Zeitdauer ermittelt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB eine der erfaBten bzw. identifizierten 
Charakteristik entsprechende erste Information 55 
bzw. Antwort erzeugt wird, daB eine Folge von 
Antworten erzeugt wird, die unterschiedlichen, auf 
die identifizierte Charakteristik folgenden Charak- 
teristiken entsprechen, daB die erste Antwort mit 
der Folge von Antworten verglichen wird, bis eine 60 
entsprechende Antwort in dieser Folge gleich der 
ersten Antwort ist, und daB die erste Antwort sowie 
die entsprechende Antwort zur Bestimmung der 
Zeitdauer verwendet werden, die die Kennzeich- 
nung fur die Bewegung von der ersten an die zwei- 65 
te Position bendtigt hat. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Charakteristik ein optisches, 
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einer identifizierbaren Oberflachenkonfigu ration 
bzw. -struktur des Objektes entprechendes Bild ist. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Charakteristik ein kapaziti- 
ver oder induktiver Wert des Objektes ist, und 
zwar in Form einer Welle bzw. eines zeitlichen Ver- 
laufes. 

5. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Laser-Lichtstrahl auf das Objekt 
gerichtet und dabei so aufgeteilt wird, daB ein er- 
ster Teilstrahl des Laserstrahls auf das sich bewe- 
gende Objekt an der ersten Position und ein zwei- 
ter Teilstrahl des Laser-Lichtstrahles auf das sich 
bewegende Objekt an der zweiten Position auftref- 
fen, daB ein optisches, einer speziellen Oberflachen- 
konfiguration des Objektes entsprechendes Bild er- 
faBt wird, welches in der vom Objekt an der ersten 
Position ausgehenden Reflexion enthalten ist, daB 
die von dem Objekt an der zweiten Position ausge- 
hende Reflexion so lange Qberwacht bzw. uber- 
pruft wird, bis ein optisches, den speziellen Oberfla- 
chenabschnitt charakterisierendes Bild in dieser 
Reflexion festgestellt wird, und daB dann die Zeit- 
dauer berechnet wird, die vergangen ist zwischen 
der Beobachtung des erwahnten optischen Bildes 
in der Reflexion von der ersten Position und der 
Beobachtung dieses Bildes in der Reflexion von der 
zweiten Position. 

6. Vorrichtung zur beriihrungs- bzw. kontaktlosen 
Bestimmung der Geschwindigkeit eines sich fort- 
laufend bewegenden Objektes, gekennzeichnet 
durch erste Mittel zur Identifizierung bzw. Erfas- 
sung einer fur das Objekt kennzeichnenden bzw. 
typischen Charakteristik an einer ersten Position 
des Bewegungspfades dieses Objektes, durch zwei- 
te Mittel zur Identifzierung dieser Charakteristik 
an einer zweiten Position, die ebenfalls an der Be- 
wegungsbahn des Objektes vorgesehen ist und ei- 
nen vorgegebenen Abstand von der ersten Position 
aufweist, durch dritte Mittel zur Bestimmung derje- 
nigen Zeitdauer, die zwischen der Identifikation der 
Charakteristik durch die ersten und die zweiten 
Mittel vergangen ist, um hierdurch eine Berech- 
nung der Bewegungsgeschwindigkeit des Objektes 
als Verhaltnis bzw. Quotient des erwahnten vorbe- 
stimmten Abstandes und der Zeitdauer zu ermogli- 
chen. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die ersten und zweiten Mitteln Kame- 
ras sind, daB die dritten Mitteln von einem Schalt- 
kreis oder einer Einrichtung zur Bilderkennung ge- 
bildet sind, die ein einer Oberflachenstruktur bzw. 
einem Oberflachenmuster des Objektes entspre- 
chendes Bild. welches an der ersten Position von 
einer der Kameras erfaBt wurde, speichert, und 
zwar fur einen Vergleich mit von der anderen Ka- 
mera erhaltenen Bildern so lange, bis die andere 
Kamera das gleiche entsprechende Bild feststeilt, 
und daB Rechnermittel vorgesehen sind, um die 
Zeitdauer bis zur Wiedererkennung dieses gleichen 
entsprechenden Bildes zu berechnen. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die ersten und zweiten Mittel entwe- 
der kapazitive oder induktive Sensoren sind, und 
daB die dritten Mittel von einer Einrichtung bzw. 
einem Schaltkreis zur Erkennung einer Wellenform 
bzw. eines zeitlichen Verlaufes gebildet sind, der 
bzw. die an der ersten Position eine der Kapazitat 
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Oder Induktivitat des Objektes entsprechende Wel- 
lenform speichert, und zwar fur einen Vergleich mil 
dcr Kapazitat Oder Induktivitat entsprechenden 
Wellenformen, die vom Objekt an der erwahnten 
zweiten Position erhalten werden, wobei dieser 5 
Vergleich so lange erfolgt, bis an der zweiten Posi- 
tion die gleiche gespeicherte Wellenform erhalten 
wird, und daB Mittel vorgesehen sind, um die Zeit- 
dauer zu berechnen, die bis zur Wiedererkennung 
der gleichen, typischen Wellenform durch die Ein- 10 
richtung bzw. den Schaltkreis zur Erkennung einer 
Wellenform vergangen ist 

9. Vorrichtung nach Anspruch 6, gekennzeichnet 
durch eine Laser-Licht-Quelle, durch erne Einrich- 
tung zum Aufteilen des Lichtstrahles, um einen 15 
Teilstrahles des Strahles der Laser-Licht-Quelle an 
der ersten Position auf das Objekt und einen weite- 
ren Teilstrahl an der zweiten Position auf das Ob- 
jekt zu richten, durch Mittel zur Speicherung eines 
der erwahnten Charakteristik entsprechenden Bil- 20 
des in Form eines Oberflachenmusters des Objek- 
tes an der ersten Position welches in der von dieser 
ersten Position ausgehenden Reflexion des Laser- 
Lichtes enthalten ist, wobei die erwahnten Mittel 
auch Oberwachungsmittel aufweisen, die die von 25 
der zweiten Position ausgehende Reflexion des La- 
serlichtes bis zu einem Zeitpunkt uberwachen, an 
dem das erwahnte gespeicherte Bild in dieser Re- 
flexion identifiziert ist. und die die Zeitdauer be- 
rechnen, die bis zum Vorliegen des Bildes in der 30 
von der zweiten Position ausgehenden Reflexion 
benotigt wurde. 

10. Verfahren zur beruhrungs- bzw. kontaktlosen 
Bestimmung der Geschwindigkeit eines sich stan- 
dig bewegenden Objektes, gekennzeichnet durch 35 
eine Ausbildung, wie sie im wesentlichen vorste- 
hend unter Bezugnahme auf die Zeichnungen be- 
schrieben wurde. 

1 1. Vorrichtung zur beruhrungs- bzw. kontaktlosen 
Bestimmung der Geschwindigkeit eines sich stan- 40 
dig bewegenden Objektes, gekennzeichnet durch 
eine Ausbildung, wie sie im wesentlichen vorste- 
hend unter Bezugnahme auf die Zeichnungen be- 
schrieben wurde. 
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